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(57) Abstract: The inventive method consists in supplying motion instructions (300) at least including information about the path 
geometry (320) and load instructions (310) to a path generator (400), calculating an allied load signal (800), transmitting said applied 
^? load signal (800) to the path generator (400), calculating motion instructions (500) along the path in such a way that the deviation 
between the projection of the applied load on a tangent to said path and the projection of the instruction on said tangent is minimised 
^ and in transmitting said motion instructions (500) to means for actuating a robot (600). A device comprising means (200, 400, 700) 
for carrying out said control is also disclosed. 
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— avant I'expiration du delai prevu pour la modification des 
re\fendications, sera republiee si des modifications sont re- 
gues 
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(ST) Abrege : Ce pToc€d6 comprend des Stapes consistant k: - foumir k un g^n^ateur de tiajectoire (400) des instructions de mou- 
vement (300) incluant au moins des informations relatives k la geom^trie de la trajectoire (320) et h, des consignes d'effort (310); - 
calculer un signal d'effort ext6rieur (800); - foumir, ce signal d*effort ext^rieur (800) au g^n^rateur de trajectoire (400) ; - calculer 

des consignes de mouvement (500) le long de la trajectoire, de fa^on minimiser I'^cart entre la projection de Teffort ext^rieur sur la 
tangente la trajectoire et la projection de la consigne sur cette tangente et - foumir ces consignes de mouvement (500) k un moyen 
mise en mouvement du robot (600). Le dispositif comprend les moyens (200, 400, 700) permettant une telle commande. 



